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（1）T. Matsuo, IEEE Trans. Magn., vol. 46, pp. 3241-3244, 2010.




線 : 主格子，破線 : 双対格子）
図3　4次元双対時空間格子 （実


















ピークの位置から侏がわかります．また同じ試料から図 1のような電流電圧特性が得られ Jc がわかりま
す．侏はΨの強度を反映し，Jc は量を反映します．得られた侏を用いて均一な超伝導を仮定して理論的









図 1. 上段 :Bi2Sr2CaCu2O8+δ の固有トンネルスペクトル．下段 : 同電流電圧
特性とジョセフソン電流 . 試料は不足ドープ領域でそれぞれドープ量
（p:Cu1 個当たりのホール数）が異なる．
































レベルの極浅領域でも精度良く注入できるという特徴を有しています。基材として Si 基板上の 50 nm
という極薄 SiO2 膜を用い、表面から 10 ～ 50 nm の深さに Ge 負イオンを注入して、平均濃度 3～ 5 
at.% の極浅 Ge 添加層を形成しました。そして、加熱処理により Ge ナノ粒子の形成とその部分的酸化
した結果、発光サイトが極浅領域に形成されていることをフォトルミネッセンスにより確認しました。
そして、SiO2 表面に ITO透明電極を Si 裏面にAl 電極を形成して電圧印加を可能とし、十数Vの電圧
印加で青色の発光（エレクトロルミネセンス , EL）が得られることを証明しました。一例として直流
15V で発光している様子と発光スペクトルをそれぞれ図 1と図 2 に示します。また、Ge 負イオンを
SiO2 ガラス表層の数～ 20 nmの極浅領域に注入することで、280 eV という低速電子ビームで発光する
ことを肉眼で確認しており、低速電子線蛍光材料としても応用できることを示しました。











ある。SiC パワーデバイスは、既存の Si では実現不可能な高耐圧と低オン抵抗を両立したデバイスを実
現可能であり、精力的な研究開発が進められている。SiC デバイスの実用化はこの 12 年間にめざまし
い進展を遂げた。例えば、SiC ショットキーバリアダイオード（SBD）は、京都大学での世界初の試作
成功を受けて、2001 年に Infineon が生産を開始し、現在では国内外の複数メーカから供給されている。










ていた二次降伏現象は SiC BJT の場合には起こらない。SiC 















SiC と比較されるワイドギャップ半導体として III 族窒化物（III-N）がある。当研究室では 10 年以上
にわたって、SiC 上への窒化ガリウム（GaN）や窒化アルミニウム（AlN）のエピタキシャル成長の研
究を行っている。最近、SiC 上に極めて高品質のAlNや AlN/GaN 超格子構造を成長することに成功し
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QWは、波長 210nmから 350nm程度の紫外光をカバーできる有望な材料系であるが、AlGaN 系発光ダ
イオード（LED）の発光の外部量子効率は、波長 250nm以上で高々 5%であり、それより短波長化す




試料は、サファイア（0001）基板に成長したAlGaN/AlN QW（Al 組成 69％）である。室温におい
てほぼ 240 nmで紫外発光する。また、室温と低温での発光強度比から内部量子効率を見積もると 57%
であり、InGaN に匹敵していた。これを電子線励起すると、図（a）に示したように、照射電流値を上
げると出力は上昇し、加速電圧 8 kV、電流値 45 µAのときに紫外光出力 100 mWが達成された。ただし、








T. Oto, R. G. Banal, K. Kataoka, M. Funato, and Y. Kawakami, Nature Photon. 4, 767　（2010）. 








































































































































Masato Taniguchi, Hidekazu Murata, Susumu Yoshida, Koji Yamamoto, Daisuke Umehara, Satoshi 
Denno, Masahiro Morikura, “Field experiments of linearly precoded multi-user MIMO system at 5 
GHz band,” to be presented at IEEE VTC2012-Fall, Quebec City, Sept. 2012.




















network consisting of Enormous Number of TERminals without PRImary CElls）と呼ぶこととする。
ENTERPRICE M2Mネットワークの要求条件の一つは、移動体通信システムや無線LANで要求され
る高速大容量と比較して、1端末あたりは低速であるものの通信距離が長いことである。加えて、通信距
離が長いために競合する端末数が莫大となる。これは、IEEE802.11ah や IEEE 802.15.4k において新たな
標準規格の策定に向け議論が開始された注目すべき分野である。これと並行して、電子タグシステム及び











山本高至 , 守倉正博 , “数万端末競合環境を実現するENTERPRICE M2Mネットワークの提案”, 電子情



























































な解析が可能となる tagging MRI と呼ばれる撮像法がある（図 1）。本法では、得られた動画像上で標
識した tag の数多くの交点を抽出して追跡を行う必要があるが、交点の完全な自動抽出は困難で、医師
による抽出点の確認・修正作業が煩雑であるため、臨床における利用は詳細な壁運動解析が必要な症例
などに限定されている。当研究室では、tagging MRI における非標識／標識領域が画像上で明暗 2値の
デジタル符号とみなせることに着目し、デジタル通信に利用されている様々な技術を tagging MRI に
応用して自動処理を可能とする新たな tagging MRI 撮像・解析法を提案し、実用化に向けた開発を行っ
ている。
一般に tagging MRI では、空間的に一定の周期を有する明暗の標識を心筋組織に印可するが、我々
は図2のように周期と位相が異なる7通りのtagを用いた撮影法を提案した。本法では7回の撮影を行い、
このうち 1系列を破棄することにより 7 bit の符号列A-F が 6画素ごとに繰り返すM系列となる。この
ような tag を用いて拡張期に心筋組織を標識するが、規則正しく拍動を繰り返す心筋組織は 7回の撮影
を行っても各撮影で同一の位置に移動するため各画素の符号は保存され、心周期の各時相で得られた画
像上で各画素の符号を復号すれば画素単位で組織の移動を検出できることになる。提案手法の有効性を
示すため、数mm程度の振幅で単振動を行う運動 phantom を対象に、7通りの tag パターンを用いた








符号とみなすという新しい概念を tagging MRI 導入した手法として今後の発展が期待できる。
図 2. 撮影に用いた tag パターン
系列 A B C D E F 破棄
撮影 1 1 0 1 0 1 0 1
撮影 2 0 1 1 0 1 1 0
撮影 3 0 1 1 1 0 0 1
撮影 4 1 1 0 0 0 1 1
撮影 5 0 0 0 1 1 1 1
撮影 6 1 0 1 1 0 1 0
撮影 7 1 1 0 1 1 0 0































































































































なお ι/2π=0.50, 0.60 近傍では比較的強いコヒーレント揺動が見出される。






（7）局所プラズマ分布計測の整備の一環として新規CXRS を開発・設置し、プラズマの平行流速度（V ̸ ̸）
の分布及び関連する運動量輸送について調べている。NBI プラズマのプラズマ平行流速度（概略、トロ





































































































[1]  為石日出生,"PALSAR による三陸沿岸微細渦の発見とサンマ初漁場形成との関係,"写真測量とリモー
トセンシング 46（3）, 20-26, 2007-07-02
図 1.  海洋シミュレーション結果における渦と湧昇流との関係について明らかにするための可視化シス
テム。ユーザは平行座標（左）を使って興味領域（中央）を特定し、渦フィルタで海洋シミュレー
ション結果から渦（右）を抽出し、可視化する。
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情報メディア工学講座　複合メディア分野　（中村研究室）
http://www.ccm.media.kyoto-u.ac.jp/
「状況の良さを用いたジェスチャインタフェースのフィードバック設計」
身振りや手振りを用いたジェスチャインタフェースが広く用いられ始めている。例えば、自身の体を
ゲーム機のコントローラとするための画像センサなどが開発されている。このようなインタフェースに
より、コンピュータや機械の操作が直感的で易しくなることが期待されている。しかし、人間から一方
向的にジェスチャを提示し、機械がそれを一意に認識することは依然として難しい問題となっている。
これは、人間の行動や周囲の環境には幅広い多様性があり、全てを考慮したシステム設計を行うことが
本質的に困難であることに起因する。
このような問題に対し、本研究では、認識を行う状況の「良
さ」を指標化し、「良さ」を維持または回復する方法を機械か
ら人間に提示することにより、良好な認識を保つ方法を提案
している。これは、人間が機械をうまく使いこなせるように
利用マニュアルを提示するのに似ているが、機械が状況を判
断して動的に行うことが特徴である。
ここで、状況の「良さ」は、人間の振舞い、光学的・幾何
学的な条件、環境の乱雑さ、その他種々の要因によって変わり、
それをシステムの設計や認識アルゴリズムの前提条件から直
接導き出すのは困難である。そのため、以下のような方法をとる。
 1）　認識精度に影響する可能性のある種々のパラメータを
軸にした「状況空間」を構成し、その空間内の位置に対し
て「良さ」を指標化する。
 2）認識の正答率またその推定値を「良さ」とする。その
ため、事前に多数のサンプルを認識システムに与え、状況
空間での位置と正答率との関係を学習させる。その際に
は、サポートベクターマシンなどのパターン認識手法を用
いる。
 　これによって、様々な状況に対して「良さ」を推定する
ことができる。「良さ」が不十分な場合には、それが改善
される位置・方向への修正を人間に示唆すれば良い。ただ
し、状況空間中の位置・方向を示されても人間には理解できないため、次のような 2つの方法をとる。
 3）可能な改善方法を人間が適用した場合の「良さ」を推定し、それが十分なものであれば提示する。
その改善方法には、「少し左に移動して」、「手をもっと広げて」等、可能なものを多く登録しておく。
 4）状況空間内で現在の状況に近く、正答であったサンプルを提示する。上記 2で多数のサンプルを
登録してあるため、状況空間中の近い位置にサンプルが見つかることを期待できる。
このような考え方に基づいて、大画面ディスプレイを操作するためのジェスチャインタフェースを構
成した例を図 2に示す。この例では、どのようなポーズをとれば最も認識されやすいかを現在のユーザ
の状態に重ね合わせて表示している。
図 1. 想定された状況への誘導
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図 2. サンプルを用いた誘導
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